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ABSTRAKSI 
 
 
Robot lengan adalah salah satu dari banyak robot yang sering digunakan 
untuk melakukan pekerjaan berat dan berulang-ulang pada industri manufaktur. 
Pada penelitian ini, penulis akan membuat sebuah simulasi robot lengan pemindah 
barang dengan robot ukuran minimalis dengan IC mikrokontoler ATMega8535 
dan bahasa pemrograman C beserta diagram ladder sebagai program PLC. Tujuan 
dilakukan penelitian ini adalah untuk mengetahui perancangan robot lengan 
pemindah barang berbasis mikrokontroler ATMega8535 sebagai media 
pembelajaran di laboratorium teknik industri Universitas Muhammadiyah 
Surakarta dan mengetahui cara kerja robot lengan pemindah barang di 
laboratorium teknik industri Universitas Muhammadiyah Surakarta.  
Tahap perancangan robot lengan ini, terdiri dari dua tahapan yaitu 
merancang hardware dan software robot. Merancang hardware robot lengan yaitu 
merakit robot lengan, membuat rangkaian minimum system, regulator, dan sensor 
proximity. Sedangkan merancang software robot lengan yaitu menginstal software 
dan memprogram robot lengan.  
Hasil dari penelitian ini menunjukkan bahwa robot lengan dikendalikan 
dengan IC mikrokontroler ATMega8535 dengan bahasa pemrograman C dan 
diagram ladder. Robot lengan akan bergerak mengambil dan memindahkan objek 
apabila terdapat objek yang berhenti tepat pada sensor proximity yang terhubung 
langsung ke PIND.5 IC mikrokontroler ATmega8535. Robot lengan berbasis 
mikrokontroler ini akan diintegrasikan dengan conveyor ukuran minimalis yang 
dilengkapi dengan berbagai sensor seperti warna dan proximity dan diprogram 
menggunakan diagram ladder dengan software GMWIN 4.0.  
 
Kata Kunci: Robot lengan, IC mikrokontoler ATMega8535,  Pemrograman 
bahasa C, diagram ladder, dan PLC. 
